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第 1 章は緒言であり，本研究の背景と目的を述べている．第 2 章では，PM 同期モータの数学モデル
とベクトル制御，および位置センサレスベクトル制御について述べ，永久磁石同期モータの高安定化を













流検出値の偏差から第 2 の電流指令値を作成し，PM 同期モータの過渡項を含む逆モデルを用いてベク
トル演算を行うものである．提案した手法が高速域の不安定現象に有効であることを，電流ステップ応
答の数値シミュレーションおよび実機試験から確認した．さらに本手法によると，PM 同期モータの回















































とは，速度推定値を算出する PLL( Phase Locked Loop )制御と d－q軸間干渉が要素となるループが構成






















































ことで q軸電流検出値の sin 成分が d軸電流成分となり，マグネットトルクと逆方向にリラクタンスト
ルクが作用する．これにより PM 同期モータが脱調しやすくなる．②マグネットトルクの他にリラクタ
ンストルクも利用するトルク最大制御において，d 軸電流指令値を演算する従来方式は，q 軸電流検出








































図 3 提案する仮想インダクタンスを追加した位置センサレス制御 
 
第 6 章は結言であり，本研究によって得られた成果をまとめている． 
以上，本研究により得られた知見は，永久磁石同期モータの制御系の高安定化に寄与するものと考え
られる． 
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